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以 MATLAB 為平台進行可見光域即時目標選定與辨識
































































François 於 2004 年的研究中以影像矩 (Image
Moment) 的方式將目標物外型建構出模型，並
利用此方式分割目標物 [7]。在文獻 [8] 中，作者



























同，計算其影像矩 (Image Moment) 做為目標物
外型的代表。本研究以色調與影像矩共同做為目
標物的特徵值，再將之應用在後續的辨識中，並






































轉到 HSI 空間，轉換公式如 (1) 到 (4) 所示 [1]。
H =
8<:

















其中 H 為色調，S 為飽和度，I 為光強度，R、
G、B 為色彩在 RGB 空間中的紅色 (R)、綠色







1 Tmin  h(i; j)  Tmax
0 otherwise
(5)
























[h(i; j)  ]2 (7)





閾值的選取如 (8), (9) 所示。其中 Tmin 為閾值
下界，Tmax 為閾值上界。
Tmax = +  (8)















lation) 與侵蝕 (erosion) 的方式來將缺陷改善。
膨脹和侵蝕的原理是利用一自訂大小的矩陣，對
圖像矩陣作  與 	 的運算，膨脹的數學表示如
式 (10) 所示；而侵蝕數學表示如 (11) 所示。
AB = fzj(B^)z \A 6= g (10)
A	B = fzjBz  Ag (11)
其中，A 為二值化圖像矩陣，B 為自訂矩陣，B^










24  1 0 +1 2 0 +2
 1 0 +1
35  g(i; j) (12)
Gy =
24  1  2  10 0 0
+1 +2 +1







(15), (16) 表示；Gx、Gy 分別為對 x 與對 y 方
向邊緣偵測計算後的梯度值。
Gx  f(x+4x; y)  f(x 4x; y)
24 x (15)
Gy  f(x; y +4y)  f(x; y  4y)
24 y (16)
透過 (15), (16)，Gx、Gy 則可以以遮罩形式對

































g(x; y)[(xi   xc)2 + (yj   yc)2]
(19)
x、y 為像素點在 x、y 方向的位置，xc、yc 為










1. 系統和量測方程式表示如 (20) 與 (21)：
xk+1 = fk(xk; wk) (20)
yk = hk(xk; vk) (21)
雜訊 wk 與 vk 假設為獨立、白雜訊且知道
其機率分佈。
2. 假設機率分佈的初始狀態 p(x0) 為已知，
基於 p(x0) 的機率分佈隨機建立 N 個粒
子。這些粒子群由 x+0;i(i = 1; :::; N) 表示。
變數 N 必須由使用者從計算負擔與準確率
取捨。
3. k = 1; 2; :::，作法如下面步驟：






i = 1; :::; N) (22)
4
(b) 由量測值 yk 的條件計算每個粒子的
相對可能性 qi。

















re + wn; i = 1:::N











ce ; i = 1:::N




























































































































































































圖 29: (左) 實驗影片截圖 (右) 框選物體後的濾
波結果





圖 31: (左上) 實驗影片截圖 (右上) 選取綠色瓶






























































圖 35: 空拍影片模擬實驗 (順序為由左而右，由
上而下)
表 3: 實驗效率與成功率統計


































實驗項目 處理效率 (Hz) 成功率 (%)
空拍動態物體鎖定實驗 20 23Hz 64.51%













在 MATLAB 平台上達到 30 Hz 的速度，且使
用 deploytool 所包成的執行檔在單板電腦上執
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